


































































































5. A I T一HANDIIの動作
乙の HANDは，ゴム筋を用いるから比較的適応性に
富んだ動作が可能である.
写真3.4.l乙示すように特別の制御なしでも(すべりに
よる制御;をしなくても)紙や，ボーJレを容易に持つこと
ができる.
牛乳ピンのように重いものも，すべりによる制御を行
なうことによって完全に保持できる. (写真 5)
写真3 紙を持ったところ
写真4 ボールを持ったところ
写真5 牛乳ピンを持ったところ
これらは物体を静的に保持している場合であるが，次
に保持物体の重さが急激に増加した場合の保持能力を第
4図，第5図i乙示す.
この実験は， HANDになめらかなプラスチックの筒
を軸を垂直にして持たせておき，このヰ:へ約15cmの高さ
から1509の鉄塊を落下させて行なった.第4図はすべり
による制御ぞ行なわない場合であり欽塊¢幕下と共にフ
ラスチックの筒も落下している.
第 5図は，すべりによる帝[御を行なった場合であり，
すべりを検出し，バルブが閲かれて握力を増加した結
果，筒を落さずに保持しつづけている事がわかる.
6. これからの改善すべき点
1) バルブを小型化し，!tbf乍速度を高めるとともに，
ソレノイド電流を減少して電丈源の消耗を極力小さ
くする.
2) マツキンベン形コ、ム筋肉は，笠気の消費量が多す
ぎるから，他の構造のゴム筋を採用する.
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3) 圧力検出器，すべり検出器の構造を検討し，物体
をどんな持ち方をしても圧力およびすべり検出が可
能なようにする.
4) 制御回路の簡素化と小形化を計る，
~.まとめ
すべりによる制御機能をもった電子義手 AIT-HAN
DIIの概要について述べた.
すべりを検出して握力を増す制御は非常な短時間の聞
に行なわなければ物体を落してしまい実用化できない.
この制御実験が一応成功した.
改善すべき問題点は多々存在し，実用的な義手には未
だ遠く及ばないが，現在改良型の AIT-HANDillの製
作準備にとりかかっており，後日報告する予定でいる.
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